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Teknologi komputer, terutama robotika di masa sekarang sudah menjadi bagian 
penting dalam kehidupan manusia. Robot adalah peralatan eletro-mekanik atau bio-mekanik, 
atau gabungan peralatan yang menghasilkan gerakan yang otomatis maupun gerakan 
berdasarkan gerakan yang diperintahkan. Robot dalam beberapa hal dapat menggantikan 
peran manusia, hal ini terlihat pada robot-robot yang diterapkan dalam berbagai bidang 
seperti industri, kesehatan (health), pertahanan (defense), pertanian (agriculture), penelitian 
(research), pemainan (game), dan lain-lain. Pada penelitian ini, penulis akan 
mengimpementasikan logika fuzzy pada robot ROV dalam menghadapi arus air. Pada 
penerapan logika fuzzy, penulis menggunakan metode sugeno sebagai metode yang digunakan 
pada logika fuzzy. Hasil dari penelitian ini menunjukkan bahwa penerapan logika fuzzy mampu 
mengenali masing-masing variabel arus air yang telah diterapkan pada robot ROV dalam 
menghadapi arus air   
 
Kata kunci: Pemodelan,  Metode Logika Fuzzy, robot ROV (remotely operating vehicle). 
 
Abstract 
Computer technology, especially robotics in recent times has become an important part 
of human life. Robots are Eletro-mechanical equipment or bio-mechanical, or a combination of 
equipment that generates automatic movement and the movement commanded by the movement. 
Robot in some cases can replace the human role, as seen in the robots are applied in various 
fields such as industry, health, defense, agriculture, research, ploy, and etc. In this study, the 
authors will mengimpementasikan fuzzy logic on the ROV robot in the face of the water flow. 
On the application of fuzzy logic, the author uses Sugeno method as the method used in the 
fuzzy logic. Results from this study indicate that the application of fuzzy logic is able to 
recognize each variable water flow which has been applied to the robot ROV in the face of 
water flow. 
 




Teknologi komputer, terutama robotika di masa sekarang sudah menjadi bagian penting 
dalam kehidupan manusia. Robot adalah peralatan eletro-mekanik atau bio-mekanik, atau 
gabungan peralatan yang menghasilkan gerakan yang otomatis maupun gerakan berdasarkan 
gerakan yang diperintahkan. Robot dalam beberapa hal dapat menggantikan peran manusia, hal 
ini terlihat pada robot-robot yang diterapkan dalam berbagai bidang seperti industri, kesehatan 
(health), pertahanan (defense), pertanian (agriculture), penelitian (research), pemainan (game), 
dan lain-lain. Dalam industri modern, robot telah mengambil alih posisi para pekerja di pabrik-
pabrik. Misalnya dalam industri automotif, alat elektronik, peranti komputer, robot telah 
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menjadi penggerak utama dari industri ini. Alasan utama penggunaan robot adalah karena, robot 
dalam kondisi tertentu (syarat minimum operasi terpenuhi) dapat menjadi pekerja yang ideal, 
robot memiliki tingkat akurasi dan efisiensi yang tinggi, serta yang lebih penting adalah biaya 
operasinya rendah dengan output yang dihasilkan lebih tinggi.  
Ada beberapa tipe robot, yang secara umum dapat dibagi menjadi dua kelompok yakni 
robot manipulator dan mobile robot. Robot manipulator dicirikan dengan memiliki lengan (arm 
robot), dan banyak digunakan untuk robot industri. Sedangkan mobile robot merupakan robot 
yang dapat bergerak berpindah tempat, meskipun nantinya robot tersebut juga dipasang 
manipulator. Robot mobil dapat dikelompokkan lagi menjadi tiga yaitu robot daratan (ground 
robot), robot air (Underwater Robot), dan robot terbang (aerial robot). Ketiga jenis robot ini 
sangat banyak dikembangkan pada saat sekarang ini karena melihat sifatnya yang sangat 
fungsional.  
ROV (remoted operating vehicle) adalah salah satu jenis robot air yang berfungsi untuk 
mengekplorasi bawah air. ROV telah banyak digunakan oleh ilmuwan dan badan penyelamat 
(Tim SAR) untuk mengeklorasi bawah air yang kedalamannya tidak dapat dijangkau oleh 
penyelam. 
Kebanyakan kegiatan eksplorasi bawah air dilakukan sendiri oleh manusia tanpa 
bantuan robot, seperti pengamatan bawah laut. Pengamatan bawah laut yang dilakukan sendiri 
oleh manusia memiliki beberapa resiko yaitu adanya area-area yang sulit dijangkau manusia 
serta ancaman dari serangan binatang-binatang berbahaya[1]. Oleh karena itu, untuk 
memaksimalkan proses eksplorasi bawah air itu diperlukan alat yang mampu bergerak bebas di 
dalam air, aman dan efisien dalam membantu tugas manusia. Robot ROV pada umumnya 
hanya bersifat ON dan OFF. Artinya ketika robot tersebut dinyalakan, maka secara 
otomatis robot tersebut bergerak dengan kekuatan maksimal. Dengan kata lain daya 
baterai yang digunakan akan terkuras seiring tanpa pengaturan ataupun metode yang 
digunakan agar penghematan baterai bisa teratasi. Metode yang digunakan dalam 
penelitian ini adalah Logika Fuzzy (fuzzy logic). 
   Penelitian sebelumnya telah banyak menggunakan logika fuzzy sebagai 
metode dalam memecahkan masalah [6,7,8,9]. Penelitian ini akan 
mengimplementasikan logika fuzzy pada  robot ROV dalam menahan arus yang 
menerpa robot tersebut. Dalam hal ini, robot akan diuji dari segi besar gaya motor yang 
dikeluarkan dan juga seberapa kuat body robot yang terbuat dari paralon kemudian 
direkatkan dengan lem pipa. Hal ini juga akan diuji mengingat robot tersebut akan diuji 
di berbagai jenis arus air. 
 
2. METODOLOGI PENELITIAN 
 
Adapun langkah-langkah penelitian yang dipakai tersaji pada Gambar 1. 
 
                                                  
Gambar 1 Diagram Metodologi Penelitian 
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2.1 Studi Literatur 
Pada tahap ini penulis mempelajari teori dari jurnal tentang logika fuzzy dan robot 
ROV. Serta mempelajari  referensi lain yang berhubungan dengan robot ROV dan logika 
fuzzy guna dapat digunakan untuk menyelesaikan laporan skripsi. 
 
2.2  Pengumpulan Data 
Adapun data yang dikumpulkan berupa arus air, robot ROV dan logika fuzzy yang 
berasal dari beberapa sumber yaitu: 
a. Sumber Informasi dari buku dan jurnal mengenai Logika fuzzy dan Robot ROV. 
b. Sumber informasi dari internet. 
c. Sumber dari Pakar 
 
2.3   Desain Model Fuzzy 
Pada variabel penelitian ini dimodelkan berjumlah 1 (satu) variabel input dan 1 
(satu) variabel output. Variabel tersebut adalah sebagai berikut : 
        Variabel arus air terdiri dari 4(empat) himpunan fuzzy yaitu DIAM, AGAK 
LAMBAT, LAMBAT dan CEPAT. Dikarenakan belum adanya teori ataupun penelitian 
yang menyatakan ukuran kekuatan atau kecepatan arus air, maka penilaian untuk variabel 
ini didapat dari hasil formulasi sendiri. Dengan cara membagi rentang arus air hasil 
pengamatan awal  pada beberapa media penampung air yaitu:  
a. DIAM  
Variabel ini menempatkan kecepatan arus pada 0 m/s sampai 
dengan 0,1 m/s. 
b. AGAK LAMBAT 
Variabel ini menempatkan kecepatan arus pada 0,05 m/s 
sampai dengan 0,3 m/s. 
c. LAMBAT 
Variabel ini menempatkan kecepatan arus pada 0,2 m/s sampai 
dengan 0,5 m/s. 
d. CEPAT 
Variabel ini menempatkan kecepatan arus pada 0,4 m/s sampai 
dengan 1 m/s. 
 
   Adapun hasil dari pengkategorian variabel arus air, telah digambarkan dalam bentuk 
fuzzy set. Gambar 2 merupakan diagram fungsi keanggotaan pada variabel arus air.  
 
Gambar 2 Fungsi Keanggotaan Variabel Arus Air 
     Gambar 2 menyajikan pembagian rentang arus air dalam penelitian ini. Adapun 
fungsi keanggotaan variabel arus air tersaji pada persamaan 1 sampai persamaan 4  
 
Fungsi keanggotaan : 
      𝜇𝑎𝑟𝑢𝑠 𝑎𝑖𝑟 𝐷𝐼𝐴𝑀  
1




  𝑑 ≤ 0,1 𝑑𝑎𝑛 𝑑 ≥
   𝑑 > 0,1
 0,05                                  ….Persamaan 1 
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𝑎𝑟𝑢𝑠 𝑎𝑖𝑟  𝐴𝐺𝐴𝐾 𝐿𝐴𝑀𝐵𝐴𝑇 
1
(𝑑 − 0.05)/(0,1 − 0,05)
(0,3 − 𝑑)/(0,3 − 0,2) 
0
 
0,1 < 𝑑 < 0,2
  0,05 ≤ 𝑑 ≤ 0,1  𝑑𝑎𝑛 0,2 ≤ 𝑑 ≤ 0,3
   𝑑 < 0,05 𝑎𝑡𝑎𝑢 𝑑 > 0,3
  …Persamaan 2                                                                                                         
      𝜇𝑎𝑟𝑢𝑠 𝑎𝑖𝑟 𝐿𝐴𝑀𝐵𝐴𝑇  
1
(𝑑 − 0,2)/(0,3 − 0,2)
(0,5 − 𝑑)/(0,5 − 0,4)
0
 
   0,3 < 𝑑 < 0,4
  0,2 ≤ 𝑑 < 0,3  𝑑𝑎𝑛
 𝑑 < 0,2 𝑎𝑡𝑎𝑢 𝑑 > 0,5
0,4 < 𝑑 ≤ 0,5                ….Persamaan 3 
                  
       𝜇𝑎𝑟𝑢𝑠 𝑎𝑖𝑟  𝐶𝐸𝑃𝐴𝑇 
1




  0,4 ≤ 𝑑 ≤ 0,5
   𝑑 < 0,4
                                                                .…Persamaan 4 
     
Dimana : 
   𝑑 = 𝐾𝑒𝑐𝑒𝑝𝑎𝑡𝑎𝑛 𝐴𝑟𝑢𝑠 𝑌𝑎𝑛𝑔 𝑑𝑖𝑑𝑎𝑝𝑎𝑡 𝑑𝑎𝑟𝑖 𝑠𝑒𝑛𝑠𝑜𝑟 
                µ = variabel kecepatan motor 
  
3.4   Konversi ke Kecepatan Motor 
Penelitian ini, penulis tidak melakukan defuzzyfikasi melainkan langsung 
menkonversi menjadi kecepatan motor. Jadi, nilai yang diperoleh dari hasil fuzzyfikasi 
kemudian dikonversi menjadi kecepatan motor dalam bentuk persen dengan cara 
menggunakan rumus:  
            
𝐴 = 𝐴 =  𝐷𝑒𝑟𝑎𝑗𝑎𝑡 𝐾𝑒𝑎𝑛𝑔𝑔𝑜𝑡𝑎𝑎𝑛 1 . 𝑉1 +  𝐷𝑒𝑟𝑎𝑗𝑎𝑡 𝐾𝑒𝑎𝑛𝑔𝑔𝑜𝑡𝑎𝑎𝑛 2 . 𝑉2 +
       𝐷𝑒𝑟𝑎𝑗𝑎𝑡 𝐾𝑒𝑎𝑛𝑔𝑔𝑜𝑡𝑎𝑎𝑛 3 . 𝑉3 +  𝐷𝑒𝑟𝑎𝑗𝑎𝑡 𝐾𝑒𝑎𝑛𝑔𝑔𝑜𝑡𝑎𝑎𝑛 4 . 𝑉4     ....Persamaan 5                     
 
                        Dimana : 
A   = hasil kecepatan motor dalam bentuk persen 
V1 = kecepatan maksimal motor pada variabel diam (0 %). 
V2 = kecepatan maksimal motor pada variabel agak lambat (30 %) 
V3 = kecepatan maksimal motor pada variabel lambat (60 %) 
V4 = kecepatan maksimal motor pada variabel cepat (90 %) 
derajat keanggotaan 1 = hasil fuzzyfikasi pada variabel arus diam 
derajat keanggotaan 2 = hasil fuzzyfikasi pada variabel arus agak lambat 
derajat keanggotaan 3 = hasil fuzzyfikasi pada variabel arus lambat 
derajat keanggotaan 4 = hasil fuzzyfikasi pada variabel arus cepat 
   
               Kemudian setelah mendapatkan nilai A dari persamaan 5, kemudian dikonversikan 
kedalam PWM dengan persamaan 6 : 
                                                       
 PWM = A . 255                                                          ….Persamaan 6 
    Dimana : 
PWM = pulse width modulation 
A        = Hasil kecepatan motor dalam bentuk persen 
255     = nilai maksimum pada PWM 
 
   Kemudian setelah mendapatkan nilai PWM pada persamaan 6, nilai PWM tersebut 
dikonversikan kedalam tegangan yang keluar dari motor tersebut dengan persamaan 7 : 
 
                             Vout = (PWM/255) . 12 V                                         ….Persamaan 7 
    Dimana :   
  Vout     = tegangan yang dikeluarkan 
  PWM    = pulse width modulation 
  255        = nilai maksimum pada PWM  
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   12 V       = tegangan yang dihasilkan dari motor DC 
                  
 Setelah mendapatkan hasil Vout, kemudian dikonversikan ke dalam kecepatan 
motor dengan satuan rpm dengan persamaan 8 : 
 
                                         v = (Vout / 12 V) . 16000 rpm                                ….Persamaan 8 
  Dimana : 
        v               = kecepatan motor (rpm) 
       Vout         = tegangan yang dihasilkan dari motot DC 
       16000 rpm = spesifikasi kecepatan motor yang peneliti gunakan   
       
2.5 Pengujian 
 Adapun tahap pengujian yang terdapat pada penelitian ini antara lain yaitu ilustrasi 
pengujian dan cara pengujian.       
    2.5.1 Ilustrasi Pengujian 
             Adapun ilutrasi dari kegiatan penelitian ROV ialah sebagai berikut: 
                             
          Gambar 3 Ilustrasi kegiatan penelitian ROV 
               Gambar  3, User akan meletakkan ROV ke permukaan air kemudian digerakkan ke 
bawah melalui ROV digerakkan oleh remote yang dikendalikan oleh user dikoneksikan melalui 
kabel UTP. Panjang dari kabel tersebut ialah ±10 meter. Kedalaman yang akan diteliti ialah 1-2 
meter. Gambar 4 merupakan ilustrasi pengujian yang akan dilakukan oleh peneliti.  
                                    
 
             Gambar 4 Ilustrasi Pengujian Robot ROV    
 
             Adapun prosedur pengujian robot ROV adalah sebagai berikut: 
1. Letakkan Robot di permukaan air  
2. Tekan tombol ON dan arahkan robot tersebut ke bawah. 
3. Kemudian, lama proses pengujian melawan arus selama 3 Menit 
4. Selama proses pengujian, kita dapat melihat perubahan posisi pada robot. 
5. Setelah proses pengujian, arahkan robot ke atas permukaan air  
6. Kemudian, ambil robot tersebut di permukaan air dan diletakkan di daratan. 
7. lalu tekan tombol OFF pada remote.  
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      Pada tahap ini peneliti menyimpulkan hasil dari penelitian ini. 
 
3 HASIL DAN PEMBAHASAN 
 
3.1 Hasil 
       A. Pengujian di Arus Air Diam 
      Hasil yang  diperoleh dari hasil pengujian tersaji pada Tabel 1. 
Tabel 1 Data Hasil Pengujian di Arus Air Diam 
Variabel 
Satuan 
Arus Air Numerik 
           Diam 0.07 m/s 
 
Berdasarkan data Tabel 1, nilai variabel 0,07 didapat dari pengujian dengan 
cara meletakan daun di arus air kemudian diukur pergerakan dari titik awal peletakan 
daun sampai titik akhir pergerakan daun sejauh 7 cm. Proses pergerakan daun pada 
titik awal ke titik akhir selama 1 detik. Jadi, jarak sejauh 7 cm kemudian dibagi 
dengan waktu 1 detik maka hasil yang diperoleh ialah 7 cm/s atau 0,07 m/s. 
Untuk menyelesaikan perhitungan tersebut dengan menggunakan metode 
fuzzy sugeno, ada beberapa langkah yang akan dilakukan, yaitu: 
 
1. Fuzzyfikasi 
Nilai keanggotaan himpunan DIAM variabel arus air tersaji pada 
Gambar 5: 
                                   
Gambar 5 Fungsi Keanggotaan Variabel Arus Air DIAM 
 
Gambar 5 menggambarkan rentang titik 0 sampai 0,05 yang bernilai 1 
sedangkan pada titik 0,05 sampai 0,1 terjadi grafik penurunan fuzzy 
sehingga dirumuskan dengan rumus persamaan 1 pada fungsi keanggotaan 
arus air diam. 
Tabel 2 merupakan hasil dari perhitungan arus air diam. 
Tabel 2 Data Hasil Fuzzyfikasi 
Hasil Variabel Fuzzyfikasi 
0,07 DIAM (0,1 - 0,07 / 0,1- 0, 05) = 
0,6 
AGAK LAMBAT  (0,07 - 0,05 / 0,1- 0, 05) 
= 0,4 
LAMBAT  0 
CEPAT 0 
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 Tabel 2 merupakan hasil fuzzyfikasi didapat dari rumus fungsi 
keanggotaan pada persamaan 1 dan persamaan 2. Kemudian hasil dari 














Gambar 6 Fungsi Keanggotaan Variabel Arus = 0,07 m/s 
                                             
2. Konversi ke Kecepatan Motor 
          Hasil dari fuzzyfikasi pada variabel bernilai 0,07 kemudian dikonversi ke 
kecepatan motor yang didapat dari rumus dibawah yaitu: 
       A = (derajat keanggotaan 1 . V1)  + (derajat keanggotaan 2 . V2 )  +
  (derajat keanggotaan 3 .  V3)  + (derajat keanggotaan 4 . V4)        
       A = (0,6. 0%) + (0,4 . 30%) +  (0 . 60 %) + (0 . 90 %) 
           = 12 % 
       PWM = ( A * 255 ) 
       = (12 % * 255)  
       = 30,6 PWM 
       Vout = ( PWM / 255) * 12 V 
                = (30,6 / 255 ) * 12 V 
                = 1,44 V  
       v = (Vout/ 12 V) . 16000 rpm  
          = (1,44 / 12 V) . 16000 rpm = 1920 rpm 
             Jadi kecepatan yang dihasilkan dari proses pencarian  kecepatan 
motor ialah 1920 rpm. Kecepatan motor sebesar 1920 rpm merupakan 
proses diam menuju proses bergerak agak lambat pada variabel agak 
lambat. Implementasi dilakukan pengukuran PWM menggunakan 
multitester. Hasil yang diperoleh dari pengukuran PWM menggunakan 
multitester sesuai dengan hasil yang diperoleh pada persamaan 6 
           
      B. Pengujian di Arus Air Agak Lambat 
             Hasil yang  diperoleh dari hasil pengujian tersaji pada Tabel 3. 
Tabel 3 Data Hasil Pengujian di Arus Air Agak Lambat 
Variabel 
Satuan 
Arus Air Numerik 
   Agak Lambat 0.18 m/s 
Berdasarkan data Tabel 3, nilai variabel 0,18 didapat dari pengujian dengan 
cara meletakan daun di arus air kemudian diukur pergerakan dari titik awal peletakan 
daun sampai titik akhir pergerakan daun sejauh 18 cm. Proses pergerakan daun pada 
titik awal ke titik akhir selama 1 detik. Jadi, jarak sejauh 18 cm kemudian dibagi 
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Untuk menyelesaikan perhitungan tersebut dengan menggunakan metode 
fuzzy sugeno, ada beberapa langkah yang akan dilakukan, yaitu: 
 
1. Fuzzyfikasi 
Nilai keanggotaan himpunan AGAK LAMBAT variabel arus air 














Gambar 7 Fungsi Keanggotaan Variabel  
Arus Air AGAK LAMBAT 
 
Gambar 7 menggambarkan rentang titik 0,05 sampai 0,1 terjadi 
kenaikan grafik fuzzy sehingga dirumuskan yang terdapat pada persamaan 2. 
Pada titik 0,1 sampai 0,2 bernilai 1, pada titik 0,2 sampai 0,3 terjadi grafik 
penurunan fuzzy sehingga dirumuskan dengan rumus persamaan 2 pada 
fungsi keanggotaan arus air agak lambat.  
Tabel 4 merupakan hasil perhitungan arus air agak lambat  
             Tabel 4 Data Hasil Fuzzyfikasi  
Hasil Variabel Fuzzyfikasi 




LAMBAT  0 
CEPAT 0 
 
             Pada Tabel 4, hasil fuzzyfikasi didapat dari rumus fungsi 
keanggotaan yang dimana variabel 0,18 bernilai 1. Kemudian hasil dari 
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       2.  Konversi ke Kecepatan Motor 
          Hasil dari fuzzyfikasi pada variabel bernilai 0,18 kemudian dikonversi 
ke kecepatan motor yang didapat dari rumus yaitu: 
       A = (derajat keanggotaan 1 . V1)  + (derajat keanggotaan 2 . V2 )  +
  (derajat keanggotaan 3 .  V3)  + (derajat keanggotaan 4 . V4)      
       A = (0. 0%) + (1 . 30%) +  (0 . 60 %) + (0 . 90 %) 
           = 30 % 
       PWM = ( A * 255 ) 
       = (30 % * 255)  
       = 76,5 PWM 
        Vout = ( PWM / 255) * 12 V 
                 = (76,5 / 255 ) * 12 V 
                 = 3,6 V  
         v = (Vout/ 12 V) . 16000 rpm  
            = (3,6 / 12 V) . 16000 rpm = 4800 rpm 
 
Jadi, kecepatan yang dihasilkan dari proses pencarian kecepatan motor 
ialah 4800 rpm. Kecepatan sebesar 4800 rpm merupakan proses pergerakan 
motor yang stabil pada variabel arus air agak lambat. Implementasi 
dilakukan pengukuran PWM menggunakan multitester. Hasil yang 
diperoleh dari pengukuran PWM menggunakan multitester sesuai dengan 
hasil yang diperoleh pada persamaan 6  
    
      C. Pengujian di Arus Air Lambat 
Berikut adalah pengujian yang telah dilakukan dengan hasil data yang 
disajikan dalam Tabel 5  
Tabel 5 Data hasil pengujian di Arus Air Lambat 
Variabel 
Satuan 
Arus Air Numerik 
         Lambat 0.33 m/s 
 
Berdasarkan data Tabel 5, nilai variabel 0,33 didapat dari pengujian dengan 
cara meletakan daun di arus air kemudian diukur pergerakan dari titik awal peletakan 
daun sampai titik akhir pergerakan daun sejauh 33 cm. Proses pergerakan daun pada 
titik awal ke titik akhir selama 1 detik. Jadi, jarak sejauh 33 cm kemudian dibagi 
dengan waktu 1 detik maka hasil yang diperoleh ialah 33 cm/s atau 0,33 m/s. 
Untuk menyelesaikan perhitungan tersebut dengan menggunakan metode 
fuzzy sugeno, ada beberapa langkah yang akan dilakukan, yaitu: 
        1. Fuzzyfikasi 
Nilai keanggotaan himpunan LAMBAT variabel arus air dapat 
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Gambar 9 Fungsi Keanggotaan Variabel Arus Air LAMBAT 
 
Pada Gambar 9 terdapat rentan titik 0,2 sampai 0,3 terjadi 
grafik kenaikan fuzzy. Pada titik 0,3 sampai 0,4 bernilai 1 dan pada 
titik 0,4 sampai 0,5 terjadi grafik fuzzy penurunan. dirumuskan dengan 
rumus persamaan 3 pada fungsi keanggotaan arus air lambat. 
 
Variabel arus LAMBAT = 0,33 
Tabel 6 merupakan hasil dari fuzzyfikasi yang tersaji pada 
Tabel 6 
      Tabel 6 Data Hasil Fuzzyfikasi  
Hasil Variabel Fuzzyfikasi 
0,33 DIAM 0 
AGAK LAMBAT  0 
LAMBAT  1 
CEPAT 0 
  
               Pada Tabel 6, hasil fuzzyfikasi didapat dari rumus yang 
terdapat pada persamaan 3. Kemudian hasil dari fuzzyfikasi 












Gambar 10 Fungsi Keanggotaan variabel LAMBAT = 0,33 m/s 
 
        2. Konversi ke Kecepatan Motor 
Hasil dari fuzzyfikasi pada variabel bernilai 0,33 kemudian dikonversi 
ke kecepatan motor yang didapat dari rumus yaitu: 
       A = (derajat keanggotaan 1 . V1)  + (derajat keanggotaan 2 . V2 )  +
  (derajat keanggotaan 3 .  V3)  + (derajat keanggotaan 4 . V4)      
       A= (0. 0%) + (0 . 30%) +  (1 . 60 %) + (0 . 90 %) 
0 
1 




0.2 0.3 0.4 0.5 
Lambat 
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          = 60 % 
       PWM = ( A * 255 ) 
      = (60 % * 255)  
      = 153 PWM 
       Vout = ( PWM / 255) * 12 V 
                = (153/ 255 ) * 12 V 
                = 7,2 V  
        v = (Vout/ 12 V) . 16000 rpm  
    = (7,2 / 12 V) . 16000 rpm = 9600 rpm 
   
      Jadi kecepatan yang dihasilkan dari proses pencarian kecepatan 
motor ialah 9600 rpm. Kecepatan sebesar 4800 rpm merupakan proses 
pergerakan motor yang stabil pada variabel arus air lambat. Implementasi 
dilakukan pengukuran PWM menggunakan multitester. Hasil yang 
diperoleh dari pengukuran PWM menggunakan multitester sesuai dengan 
hasil yang diperoleh pada persamaan 6 
    
     
      D. Pengujian di Arus Air Cepat 
Berikut adalah pengujian yang telah dilakukan dengan hasil data yang 
disajikan dalam Tabel 7. 
Tabel 7 Data Hasil Pengujian di Arus Air Cepat 
Variabel 
Satuan 
Arus Air Numerik 
          Cepat 0.69 m/s 
 
Berdasarkan data Tabel 7, nilai variabel 0,69 didapat dari pengujian dengan 
cara meletakan daun di arus air kemudian diukur pergerakan dari titik awal peletakan 
daun sampai titik akhir pergerakan daun sejauh 69 cm. Proses pergerakan daun pada 
titik awal ke titik akhir selama 1 detik. Jadi, jarak sejauh 69 cm kemudian dibagi 
dengan waktu 1 detik maka hasil yang diperoleh ialah 69 cm/s atau 0,69 m/s.  
Untuk menyelesaikan perhitungan tersebut dengan menggunakan metode 
fuzzy sugeno, ada beberapa langkah yang akan dilakukan, yaitu: 
 
        1. Fuzzyfikasi 
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Pada Gambar 11  terdapat rentang titik 0,4 sampai 0,5 terjadi grafik 
kenaikan fuzzy sedangkan pada titik 0,05 sampai 1 bernilai 1 dan terjadi 
grafik fuzzy penurunan sehingga dirumuskan dengan rumus persamaan 4 
pada fungsi keanggotaan arus air cepat 
 
Variabel arus CEPAT = 0,69 
Berikut ini merupakan hasil dari fuzzyfikasi yang tersaji pada Tabel 8. 
                                                                  Tabel 8 Data Hasil Fuzzyfikasi 
Hasil Variabel Fuzzyfikasi 




LAMBAT  0 
CEPAT 1 
       
               Pada Tabel 8 , hasil fuzzyfikasi didapat dari rumus yang terdapat 
pada persamaan 4. Kemudian hasil dari fuzzyfikasi digambarkan seperti 















         Gambar 12 Fungsi Keanggotaan Variabel CEPAT = 0,69 m/s  
 
         2. Konversi ke Kecepatan Motor                                
Hasil dari fuzzyfikasi pada variabel bernilai 0,69 kemudian dikonversi 
ke kecepatan motor yang didapat dari rumus yaitu: 
       A = (derajat keanggotaan 1 . V1)  + (derajat keanggotaan 2 . V2 )  +
  (derajat keanggotaan 3 .  V3)  + (derajat keanggotaan 4 . V4)      
       A = (0,6. 0%) + (0 . 30%) +  (0 . 60 %) + (1 . 90 %)  = 90 % 
       PWM = ( A * 255 ) 
       = (90 % * 255)  
       = 229,5 PWM 
        Vout = ( PWM / 255) * 12 V 
                 = (229,5/ 255 ) * 12 V 
                 = 10,8 V  
          v = (Vout/ 12 V) . 16000 rpm  
      = (10,8 / 12 V) . 16000 rpm = 14400 rpm 
 
Jadi kecepatan yang dihasilkan dari proses pencarian kecepatan motor 
ialah 14400 rpm. Kecepatan sebesar 14400 rpm merupakan proses 
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dilakukan pengukuran PWM menggunakan multitester. Hasil yang 
diperoleh dari pengukuran PWM menggunakan multitester sesuai dengan 
hasil yang diperoleh pada persamaan 6 
   
3.2 Tingkat Keberhasilan Logika Fuzzy pada Robot ROV  
      A. Pengujian di Arus Air DIAM 
        Berikut merupakan Tabel pengujian keberhasilan logika fuzzy pada robot 
ROV yang tersaji pada Tabel 9 
      Tabel 9 Tabel Keberhasilan Logika Fuzzy 
Arus Air Tingkat Keberhasilan 
0,07 m/s 1 
    Ket : 1 = Berhasil 
             0 = Tidak Berhasil 
   
     Berdasarkan data yang tersaji pada Tabel 9, dapat disimpulkan bahwa 
penerapan logika fuzzy pada robot ROV dinyatakan berhasil pada pengujian 
penerapan logika fuzzy. Berikut merupakan gambar 13 yang merupakan gambar 
penerapan logika fuzzy yang terdapat pada Variabel Arus Air Diam pada kecepatan 
0,07 m/s. 
                                                                                                  
                                  Gambar 13 Pengujian di Variabel Arus Air DIAM 
                                          
              B. Pengujian di Arus Air Agak Lambat 
              Berikut merupakan Tabel pengujian keberhasilan logika fuzzy pada 
robot ROV yang tersaji pada Tabel 10 
      Tabel 10 Tabel Keberhasilan Logika Fuzzy 
Arus Air Tingkat Keberhasilan 
0,18 m/s 1 
                                    Ket : 1 = Berhasil 
             0 = Tidak Berhasil 
   
        Berdasarkan data yang tersaji pada Tabel 10, dapat disimpulkan bahwa 
penerapan logika fuzzy pada robot ROV dinyatakan berhasil pada pengujian 
penerapan logika fuzzy. Berikut merupakan gambar 14 yang merupakan gambar 
penerapan logika fuzzy yang terdapat pada Variabel Arus Air Agak Lambat pada 
kecepatan 0,18 m/s.                                          
                                                                   
                         Gambar 14 Pengujian di Variabel Arus Air Agak Lambat     
               
              C. Pengujian di Arus Air Lambat 
           Berikut merupakan Tabel pengujian keberhasilan logika fuzzy pada robot 
ROV yang tersaji pada Tabel 11 pada halaman berikutnya. 
                      Tabel 11 Tabel Keberhasilan Logika Fuzzy 
Arus Air Tingkat Keberhasilan 
0,33 m/s 1 
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                       Ket : 1 = Berhasil 
             0 = Tidak Berhasil 
        
         Berdasarkan data yang tersaji pada Tabel 11, dapat disimpulkan bahwa 
penerapan logika fuzzy pada robot ROV dinyatakan berhasil pada pengujian 
penerapan logika fuzzy. Berikut merupakan gambar 15 yang merupakan gambar 
penerapan logika fuzzy yang terdapat pada Variabel Arus Air Lambat pada 
kecepatan 0,33 m/s.  
                                                                 
 
                                Gambar 15 Pengujian di Variabel Arus Air Lambat  
         
              D. Pengujian di Arus Air Cepat 
            Berikut merupakan Tabel pengujian keberhasilan logika fuzzy pada robot 
ROV yang tersaji pada Tabel 12    
                                          Tabel 12 Tabel Keberhasilan Logika Fuzzy 
Arus Air Tingkat Keberhasilan 
0,69 m/s 1 
                             Ket : 1 = Berhasil 
             0 = Tidak Berhasil 
           
    Berdasarkan data yang tersaji pada Tabel 12, dapat disimpulkan bahwa 
penerapan logika fuzzy pada robot ROV dinyatakan berhasil pada pengujian 
penerapan logika fuzzy. Berikut merupakan gambar 16 yang merupakan gambar 
penerapan logika fuzzy yang terdapat pada Variabel Arus Air Cepat pada 
kecepatan 0,69 m/s. 
                                                               
 




Berdasarkan penelitian yang dilakukan mengenai implementasi logika fuzzy pada 
robot ROV dalam menghadapi arus air, maka dapat disimpulkan bahwa hasil penelitian ini 
menunjukkan bahwa penerapan logika fuzzy mampu mengenali masing-masing variabel 




Saran yang dapat direkomendasikan oleh peneliti dalam menyelesaikan penelitian ini 
adalah : 
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1. Diharapkan untuk peneliti selanjutnya dapat mengukur arus air menggunakan 
benda yang sesuai dengan berat robot ROV . 
2. Untuk pengembangan penelitian selanjutnya, perlu dikembangakan tingkat 
penelitiannya sampai ke tahap defuzzyfikasi. 
3. Untuk pengembangan penelitian selanjutnya diharapkan untuk menggunakan 




[1] Govoni, J.J 2005, Fisheries Oceanography and the ecology of early life histories of fishes : a 
perspective over fifty years. North Carolina. 
 
                [2] Kusumadewi, Sri, 2002, Analisis Desain Sistem Fuzzy Menggunakan Tool Box     Matlab. 
Graha Ilmu, Yogyakarta 
 
[3] Kusumadewi, Sri 2004, Aplikasi Logika Fuzzy, Graha Ilmu, Yogyakarta  
 
[4] Kusumadewi S.  Hari P. 2010, Aplikasi Logika Fuzzy untuk Pendukung Keputusan. Edisi II, 
Graha Ilmu, Yogyakarta  
 
[5] Nasir, M 1993, Metode Penelitian, Ghalia Indonesia, Jakarta. 
 
[6] Parmonangan Simanjuntak, Novan 2012, Aplikasi Fuzzy Logic Controller pada Pengontrol 
Lampu Lalu Lintas, Makalah IF4058 Topik Khusus Informatika 1 ITB Semester II 
Tahun 2011/2012, Bandung. 
 
[7] Rahman Nugraha, Riandy 2012, Penerapan Logika Fuzzy untuk Menghitung Uang Saku 
Perhari, Makala IF2091 Struktur Diskrit ITB Semester I Tahun 2011/2012 , Bandung. 
 
[8] Rifkie P. dan N. Fatiyah 2013, Sistem Pakar Fuzzy untuk Diagnosa Kanker Payudara 
Menggunakan Metode Mamdani, Jurnal Generic Vol X Nomor 10 Universitas 
Sriwijaya, Sumsel. 
 
[9] Widyastuti, A dan R. Wardoyo 2013, Penggunaan Logika Fuzzy Pada Sistem Lebah Untuk 
Menyelesaikan Masalah Tranportasi, Jurnal SENTIKA 9 Maret 2013 , Yogyakarta. 
 
